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(54) 【 発 明 の 名 称 】 ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト に 設け る よう に 意図 され た 手 の 作動 


(5 の 【 要約 】 

本 発明 は 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト 向け の 手 に 関す る 
。 手 ( 1 0 ) は 、 手 の ひら ( 1 1 ) と 、 手 の ひら (1 1 
) に 対し て 動力 化 さ れる 複数 の 指 (13、14、15、 
1 6、1 7 ) と を 備え る 。 本 発明 に よれ ば 、 手 ( 1 0) 
は 、 複 数 の 指 (14、15、16、1 7 ) に 共通 の アク 
チュ エー タ ( 1 0 1 、1 0 2 ) 、 お よび アク チュ エー タ 
(101 、102 ) に よっ て か か る 力 を 指 (14、15 
、16、17 ) の 方 へ 分 散 す る こと を 可能 に する スプ レ 
ッ ダ (103、104) を 備え る 。 
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